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@ Anmelden 

Cybertron GmbH, 12487 Berlin, DE 


<§) Erfinden 

Arndt, Matthias, 12487 Berlin, DE 


Unterfagen ontnoi 


en sind den vom Anmelder 

Prufungsentrag gem. § 44 PatG ist gesteltt 
@ x^Positionierantrleb mit Auslegerachse 
<§) Die Erfindung beschreibt einen x-y-Posltiortierenatrieb. 

deraufgrund seines Aufbaus 

-IcostengOnstigersteHtwerdenkana 

- perasi^re Massen wfe Abtriebsmotoren stationer verla- 

gart 

- flach aufgebaut werden kann, 

- platzsparend und gut zugangllch 1st, 

- bei Kartesiechen Schlrttenbewegungen die Leistung bel- 
der Motoren nutzt, . _ ^ 

- hone Geschwindiglceiten und Beschleunigungen er- 

re m^inem endlichen Zugmittel in einer Ebene fur belde 
bewegten Achsen auskommt. 
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Beschreibung 


roOOU Stand der Technik ist es, x-y-POsitiomenmtnebe 
auf Basis von Spindel Zahnriemen oder Zahnstangen auf- 
zcbauer,. KWsch wcrden bei kombinierten Bewegungeo 5 
zwci Enzelachseu kreuzfttnmg montiert, urn einen ScnM- 
ten in der Flache poaitionieren zu korrncn. Motor iind An- 
trieb mflssen mindestens bei einer Achsc mitbcwcgt werdem 
Sind zudem bohe Geacbwiiidigkriten ^^^TfT ^ 
eeo eefordert mtissen mornentenstarke und daunt groBe Mo- to 
^fzum Hnsaiz kommeo. GroBe. Motoien bedeutet im 
rieicbeu Zusammenbang solide ausgelegte FQbrungcn. Die 
iestelte Aufgabe an den Korislrukteur ist es> d* beweg*n 
Massen m5glichst zu reduziereo. So ist esStand to Th* 
oik. x-Y-Fostoonierantriebe mit stationSrcn Motoien und 15 
flexibler. Zugguedem nach der Fft. 3 aifzubauen. Erstmahg 
wuide dieser Antrieb bei gwftflflchigen Zeichewnascnicen 
verwendeL Mit der Verhreitung des Zanntriemens^wurde 
. dieses Antriebskonzept fllr fmpiogramnneibare Acnssy- 
steme eingesctzt Seit 1987 verwendet die Fa Cybertrou 20 
Ptortakoboter im Bereich des Maschinea- und Aiilagenbaus 
nach dksem AnlriebskonzepL Anwendungsbertache flndet 
man dort, wo scbnelle Pbsiiionieraufgaben im kartesischeo 
Arbeitsraum zu realisieren sind. TVpische Anweudungen 
hierfUr sind das Palettieren und Depatettieren sowie Mon- 25 
lace-, Dosier- und Inspeklionsaufgabcn. 
[0002] Die nach der Kg. 3 aufgebaute Kmematik wird 
aufgrund der notwemfigen RiemenfUhrung in einem Rab- 
men oder in eine ringsum geschlossene Maschinenzelte 
montiert Fur Aufgabeo, bei denen ein erhohter Emnchtauf- 30 
wand im Arbeitsbereich dec Portalkinemank notwendig itf 
soilen fur den Mascbinenbediener oder Emrichter mogiichst 
wenig Maschinenelernente die ZugfingUchkeit des Arbcito- 
bereiches von vorn und seiflich storen. Die nach der Fig- 3 
dargestelhe Kinematik gcwanrt aufgrund der raumzehren- 35 
den Riemenfuhrung und norwendigen Ftfinrngselemente 
keine cute Zuganglachkeit Der Erfindung hegt die Aufgabe 
zngrunde, eine Anlriebskinematik zu flnden, die alle Vff- 
tefc der bestebenden in der Kg. 3 dargestellten Kinematik 
bembalteU eiue der Aufgabe cntsprecheode Riemenfiihrung 40 
zu finden und damit die ScnUttenfOhrung zu vereinfacben 
und die Znganglichkeit zu optirmeren. 
[0003] Ffel stem eine derartige Kinematik dar. 
[0004] Fig. 1 die Draufincht eines Ausfuhrungsbeispiel 
der erfiuderiscben Vorrichtung, mit Bewegungstabelle. 45 
[0005] Fig. 2 die Vbrrichtang nacb Fig- 1 von vom gcse- 
ben 

[0006] Fig. 3 eine, dem Stand der Technik entsprechende 
Aritobsvorricbtung, mit Bewegungstabelle. 
[0007] Die Fig, 1 stellt das erste Ausfuhrungsbeispiel der 50 
erfinderischen Losung dat Die Antriebsmotoren Ml, M2 
sind stationar und zueinander feststebeod an einem festen 
Tea des SehUttensystems montiert Die Motoren tolden mit 
ihren an der Motorweile koaxial befestigten Syncbionscbei- ^ 
ben zwei Antriebseinbeiten. 

[0008] Die Antriebsembeit 1 bestebt aus Motor Ml und 

[^r^^triebseinheit 2 besteht aus Motor M2 und 

nDOM 0 ^ Umlenkrollen Ul, UT, U2, U2' sind jeweils 60 
einzeln drehbar, entlang der x-Koordinaie auf einer ^Schkt- 
tenfuhrung verschiebbar, zueinander feststehend, _^« ext - 
Die Umlenkrolle U3 ist drebbar, entlang der x- und derj- 
Koordinate verscbiebbar, auf einem Schlitten gelagert Die 
Uinlcnkrollen U4, U4' sind jeweils einzeln drehb^entlang 65 
der x-Koordinate zu den TJrnlenkroUen Ul, TJV, 1X2, U2 
feststeheDd, durch die y-Fuhrung getrennt. gelagert 
[0011] Die zwei Bnden dea einzigen verzahnten, endli- 


cben Riemens R sind entlang der x- und y-Koordinate ver- 
schiebbar, zur Umlenkrolle V3 fesfetehend, in emem 
Klemmblock vorgespannt befestigt 
r0012] Ausgehend vom Klemmblock Kl umschlingt der 
Riemen in folgender Reibenfolge die Umlenkrolle U4 t Um- 
lenkrolle U2, Synchronrad Zl bzw Antriebseinheit l.Um- 
lenkrolle Ul, Umlenkrolle U3, Umlenkrolle U1J, Syncbron- 
radZ2 bzw Antriebseinheit 2, Umlenkrolle U2', Umlenk- 
rolle U4' und wird im Klemmblock KV befestigt 
[0013] Die gestricbelte linie in Fig. 1 steUt betspiemaft 
eine Einfache FQhrung einer solchen Amriebsemheit oar. In 
der Fig. 1 ist anband der Diehrichtungspfeile der Motoren 
erkennbar, daB bei Bewegungen entlang der x- und y-Koor- 
dinaten beide Motoren gleicbennafien in die Schhttcnbewe- 
gung eingehen. Die notwendigen Beschleumgungs- und 
Bremsmomente werden auf zwei stationiire Motoren ver- 
teilt was im Vergleich zu kooventioneUeo Systemen den 
Ensatz von kompakten Motoren mit geringerer LosUing er- 
laubt Der wcsentliche Vbrtefl besteht jedoch darm, daB sich 
der Riemenveriauf an das mit Stricblinien daigestellte Ftth- 
runeskonzept anpafit und die Form eines Auslegeracbssy- 
stems einniinmt, die dem Bediener eine gute Zuganghcbkeit 
zum Arbeitebereich sicnerstellt Der gesamie Antrieb ist ko- 
stengunstig erstellbar und laBi den Aufbau mit preisgunsor. 
gen Standaidkonnxmenten zn. 


Patentanspriiche 

1. Positionierantrieb mit Auslegeracnse fur einen in 
der Flache (x, y) positiomerbaren Schlitten, enter Ver- 
wendung von mindestens einem form- oder kraft- 
schlussigen, in einer Ebene verlaufenden flexiblen 
Zugglied, wie SeOzflge, Zahnriemen oder Gliederket- 
ten, angetrieben von zwei stauonaren Motoren, die zu- 
einander feststehend an einem festen Tefl des Schlitten- 
systems montiert sind und mit ihren an der Motorweile 
koaxial befestigten Synchronscheiben Zl und 22 oder 
Antriebsradern zwei Antriebseinheiten 1 und 2 bilden 
dadureb ^kennzeJehnet, daB die Umlenkrollen Ul, 
Ul' U2, U2* jeweils einzeln drebbar, entlang der x-Ko- 
crdinate auf einer y^hlittentfuhrung vetschiebbar, zu- 
einander feststehend, gelagert smd und Umlenkrolle 
TJ3 drehbar, entlang der x- und der y-Koocdinate ver- 
scbiebbar, auf einem Schlitten gelagert ist und die Um- 
lenkrollen U4, W jeweils einzeln drehbar, entlang.der 
x-Koordinatr zu den Umlenkrollen Ul, Ul', U2, U2 
feststehend, durch die y-Fuhrung getrermt gelagert ist 
imd, die zwei Enden des Zuggliedes R entlang der x- 
und y-Koordinate verscMebbar, zur Umlenkrolle U3, 
feststehend, in emem. Klemmblock vorgespannt befe- 
stigt wird und ausgehend von der. Klenmieinrichtung 
Kl me Umschlingung des Zuggliedes in der Reiben- 
folge Umlenkrolle U4, Umlenkrolle U2, S>chronrad 
oder Antriebsrolle Zl bzw. Antriebseinheit 1, Umlenk- 
rolle Ul, Umlenkrolle U3, Umlenkrolle UV, Syrichron- 
rad oder Antriebsrolle Z2 bzw Antriebsemheit 2, Um- 
lenkroUe U^, Umlenkrolle U4' und das Ende des Zug- 
Eliedes m dex lOeirmiemrichtuTig Kl' befestigt wird: 
2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB nur in den Achsorieauerungen x- und y-, 
einsemg, notwendige Zugglieder verlaufen 

3 Vhmchmng nach Anspruch 1 und 2 dadurch ge- 
kennzeichnet, daB aufgmnd der Rie m wifflhnmg keine 
der x-Achse gegenQberliegende Bihrung nc4wendig 
ist 

4 \brrichtung nacb Anspruch 1 bis 3 dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zur Expands von bewegten elektrischen 
Zuleitungen. die Referenzschalter stationar am merit 
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bewcajichen Tfeil des Schlitlens mootiert wcrden kon- 
neii und daduich lediglich die Referehzreihenfolgc, 
erst x dann y eingetaalteii warden muB. 
5 Vamchtang nach Anspruch 1 bis 4 dadurch gekenn- 
zeiebnet, daB durcb 1 cine zusatzliche Zugmittel- und 
Antriebsebene far einen zusStelichen y-Anslegerarm 
die gleiche x-Fiihrung verwendet warden kann, 

Hierzu 2 SeUe(n) Zdchnungen 
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